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ABSTRACT 
 
This research is based on national competition KRCI (Intelligent Robot Contest Indonesia), in 
which the robot can perform exploration track, look for candles in track and extinguish the candle. In this 
study focuses on the development of robot algorithms, where the algorithm is a depth-first search. The 
study also discusses the sensors are used; this is because the sensor as the robot senses. The sensors are 
IR sensor ranger, PING, UVTron, photodiode, sound activation, and compass. Tests conducted robots, 
there are 3 phases: testing of sensors, mobile robotic testing, testing the entire system. Results of the 
study showed that the movement of robots is strongly influenced by the value of the proximity sensor; the 
introduction of the nodes on the track is also influenced by the proximity sensor. The success rate in 
exploration robot track and extinguish the candle is 85%. Robot requires an algorithm to estimate sensor 
data error. Exploration algorithm tracks the robot needs to be developed by using fuzzy logic, neural 
network or genetic algorithm. 
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ABSTRAK 
 
Penelitian ini berdasarkan kompetisi nasional KRCI (Kontes Robot Cerdas Indonesia), di mana 
robot dapat melakukan ekplorasi track, mencari lilin yang ada di track dan memadamkan lilin tersebut. 
Pada penelitian ini difokuskan pada pengembangan algoritma robot, di mana algoritma yang dipakai 
adalah depth-first search. Penelitian juga membahas sensor-sensor yang dipakai, hal ini dikarenakan 
sensor sebagai indra pada robot. Sensor-sensor yang dipakai adalah sensor IR ranger, PING, UV TRON, 
photodioda, sound activation, kompas. Pengujian robot yang dilakukan terdapat 3 tahap yaitu : 
pengujian terhadap sensor, pengujian mobile robot, pengujian keseluruhan sistem. Hasil dari penelitian 
menunjukkan bahwa pergerakan robot sangat dipengaruhi oleh nilai dari sensor jarak, pengenalan node 
pada track juga dipengaruhi oleh sensor jarak. Tingkat keberhasilan robot dalam melakukan eksplorasi 
track dan memadamkan lilin adalah 85%. Robot memerlukan suatu algoritma untuk melakukan perkiraan 
kesalahan data sensor. Algoritma ekplorasi track pada robot perlu dikembangkan dengan menggunakan 
fuzzy logic, neural network ataupun algoritma genetic. 
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